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摘 要:为安全、高效地共享自动识别系统(Automatic Identification System，AIS) 的信息，构建 AIS
信息网络共享平台. 该共享平台由分布式 AIS 信息采集系统和 AIS 数据服务器构成，解决 AIS 信息
采集及数据共享过程中的安全认证、授权、审计及多用户并行访问机制等关键问题. 实际运行结果
表明，系统的安全性、可靠性及效率均满足要求.
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Abstract: In order to share Automatic Identification System (AIS) information securely and efficiently，a
network-based AIS information sharing platform is constructed，which includes distributed AIS informa-
tion collecting system and AIS data server. The relevant key questions such as AIS security authentica-
tion，authorization，auditing and multi-user concurrent access mechanism in data collecting and data sh-
aring process are resolved. Practices show that the security，reliability and efficiency of the system can
meet the needs of users very well.
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tion System，AIS) 的研究和应用越 来 越 普 遍 和 深
入. ［1-4］由于建设一定规模的 AIS 信息采集系统需要
大量的人力、物力和财力，实时、可靠地共享已采集







开发专门的 AIS 数据服务器，并与先前的 AIS 信息
采集系统共同组成安全、高效的 AIS 信息网络共享
平台显得非常必要. 本文分析 AIS 信息网络共享平
台的数据流程，并阐述系统实现的关键问题.
1 系统的数据流程分析
AIS 信息网络共享平台由分布式 AIS 信息采集
系统和 AIS 数据服务器构成，为用户提供解码之后
的动态 AIS 信息和静态 AIS 信息，其数据流程包括
5 个主要的处理流程和 3 个存储，见图 1.
图 1 AIS 信息网络共享平台的数据流程
分布式 AIS 信息采集系统负责 AIS 信息采集处
理和 AIS 解码处理:AIS 信息采集处理将各采集点
上传的数据进行记录、分解，形成 AIS 信息帧; AIS
解码处理根据 AIS 信息的格式对信息帧进行分解，
并输出到静态 AIS 信息表( 包括航次信息) 和动态
AIS 信息表. ［5］AIS 数据服务器负责 AIS 信息检索处
理、用户认证处理和 AIS 信息发送处理: AIS 信息检
























接，则执行监听 Socket 的 OnAccept 事件的重载函
数，在该函数中完成认证的全过程. 具体认证过程
如下:
(1)利用 Accept 函数产生通信 Socket.
(2)接收客户端发送的“用户名称 + 空格 + 密














































































务器与 IP 交换系统结合，可实现基于动态 IP 接受
请求数据的访问.
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